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being present switching on conditions given in advance, 
^ which cover the presence of a ahead-driving vehicle, a 

longitudinal control nnode (1) activatable is, in which the 
difference of the vehicle to a ahead-driving vehicle is 
automatically determined, by the fact characterized that- 
with longitudinal control mode (1), deactivated so far, if the 
switching on conditions are present first a readiness mode 
(3) is activated, in which a return light Is indicated and only 
the longitudinal control mode is activated if a driver-lateral 
longitudinal control activation signal is entered. 2. Procedure 
for the longitudinal movement control of a motor vehicle, in 
particular according to demand 1, with which- when being 
present switching on conditions given in advance, which 
cover the presence of a ahead-driving vehicle, a longitudinal 
control mode 1 activatable is, in which the difference of the 
vehicle to a ahead-driving vehicle is automatically 
determined, by the fact characterized that-with longitudinal 
control mode activated so far, if switching off conditions 
given in advance are present first an unrolling mode (4) is 
then activated, in which a request for switching off Is 
indicated and the vehicle is constantly slowed down, until a 
driver-lateral longitudinal control-switching off signal is 
entered or switching on conditions given in advance to be 
present and a driver-lateral longitudinal control activation 
signal is entered. 3. Procedure according to demand 1 or by 
the fact 2, further characterized that the switching on 
conditions consist of the fact that the driving speed lies 
underneath a speed limit value given In advance, is detected 
a ahead-driving vehicle and target acceleration necessary for 
the difference attitude does not cross an acceleration limit 
value given in advance. 4. Procedure according to demand 2 
or by the fact 3, further characterized that the switching off 
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Prufungsantrag gem. § 44 PatG ist gestellt 

(S) Verfahren und Vorrichtung zur Langsbewegungssteuerung eines Kraftfahrzeuges 

@ Die Erfindung bezieht sich auf ein Verfahren und eine 
Vorrichtung zur Langsbewegungssteuerung eines Kraft- 
fahrzeuges, mit welchem bei Vorliegen vorgebbarer Ein- 
schaltbedingungen, die das Vorhandensein eines voraus- 
fahrenden Fahrzeuges umfassen, ein Abstandsregelungs- 
modus al(tivierbar ist, in welchem der Abstand des Fahr- 
zeugs zum vorausfahrenden Fahrzeug selbsttatig gere- 
gelt wird. 

Erfindungsgemal^ wird bei Vorliegen der Einschaltbedin- 
gungen nicht direkt der Abstandsregelungsmodus, son- 
dern zunachst ein Bereitschaftsmodus aktiviert, von dem 
aus der Abstansregelungsmodus durch ein nutzerseitig 
einzugebendes Signal zu aktivieren ist. Des weiteren ist, 
vorzugsweise zusatzlich, vorgesehen, vom Abstandsre- 
gelungsbetrieb bei Eintritt vorgebbarer Abschaltbedin- 
gungen nicht sofort in einen Inaktivitatsmodus, sondern 
zunachst in einen Ausrollmodus iiberzugehen, in wel- 
chem das Fahrzeug stetig verlangsamt, und ein Abschalt- 
aufforderungssignal angezeigt wird. Optional kann im 
Ausrollmodus ein Auffahren auf Frontobjekte selbsttatig 
vermieden werden. Durch Eingabe eines nutzerseitigen 
Abstandsregelungs-Abschaltsignals wird dann die Ab- 
standsregelung vollstandig deaktiviert. Das Verfahren 
und die verfahrensdurchfuhrende Vorrichtung sind insbe- 
sondere auch fur den Stop-and-Go-Verkehr geeignet. 
Verwendung z. B. in Automobilen. 
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Beschreibung 




Die Erfindung bezieht sich auf ein Verfahren und eine kommliche, fiir dnen hoheren Geschwindigkeilsbereich 

Voirichtung zur Langsbewegungssteuening eines Kraflfahr- ausgelegte Abstandsregelungen in einem niedrigen Ge- 

zeuges, mil denen bei Vorliegen voigebbarer Einschaltbe- 5 schwindigkeiisbereich bis herunter zum Fahrzeugstillsland 

dingungen, die das Vorhandenscin eines Frontfahrzeuges, mil der wforderiichen Verkehrstauglichkeit in der Praxis 

d. h. eines vorausfahienden Fahrzeuges, umfassen, ein Ab- einsetzen zu konnen, bedarf es jedoch wesentlicher Modifi- 

standsregelungsmodus aktivierbar ist, in welchem der Ab- kationen insbesondere der Regelungsphilosophie, speziell 

stand des Fahizeugs zum Frontfahrzeug selbsttalig geregelt des Bedienkonzeptes. 

wird. 10 Der Erfindung Uegt als techniscbes Problem die Bereit- 

Derartige Verfahren und Vorrichtungen sind verschie- stellung eines Verfahrens und einer Vorrichtung der ein- ^ 

dentlich bekannt, z. B, unter dem Begriff Abstandsregeltem- gangs genannten Art zugrunde, die eine Langsbewegungs- 

pomaL Mil ihrer Hilfe laBt sich ein Fahrzeug in entsprechen- sleuerung eines Kraftfahrzeuges ermoglichen, welche die 

den Fahrbetriebsphasen dadurch selbsltatig fuhren, daB im Moglichkeit einer vorteilhaften und verkehrstauglichen Ab- 

aktivierten Abstandsregelungsmodus eine zugeordnete Ab- is standsregelung auch im Bereich niedriger Geschwindigkei- 

standsregeleinrichtung dafiir sorgt, dafi zum Frontfahrzeug ten bis hin zum Fahrzeugstillstand und insbesondere im 

ein vorgebbarer Sollabstand eingehalten wild. Dies soil den Stop&Go-Verkehr umfaBt. 

Fahrer bezuglich Langsbewegungssteuening entlasten, wo- Die Erfindung Idst dieses Problem durch die Bercitstel- 

bei die selbsttatige Abstandsregelung vom herkommlichen lung eines Verfahrens mit den Merkmalen des Anspruchs 1 

Typ erst oberhalb einer gewissen Mindestgeschwindigkeit 20 oder 2 sowie einer \^rrichtung mit den Merkmalen des An- 

von typischerweise 30 km/h bis 50 km/h zuverlassig aibeitet spruchs B. 

und daher nur in diesem hoheren Gescbwindigkeitsbereich Gemafi dem Verfahren nach Anspruch 1 ist speziell vor- 

aktiviert werden kann, d. h. vor aUem bei "Oberlandfahrten, gesehen, bei bislang deaktiviertem Abstandsregelungsmo- 

insbesondere auf Autobahnen. Um die Einhaltung des Ab- dus dann, wenn die vorgebbaren Abstandsregelungs-Ein- 

stands zum Frontfahrzeug zu gewahrleisten, greift die Ab- 25 schaltbedingungen vorliegen, nicht sofort und automatisch 

standsregeleinrichtung ublicherweise sowohl in den An- den Abstandsregelungsmodus zu aktivieren, sondem zu- 

triebsstrang ein, vor allem zur Durchfuhrung von Beschleu- nachst in einen Bereitschaftsmodus uberzugehen, in wel- 

nigungsphasen, als auch in die Bremsanlage zur Bewirkung chem ein fahrerseitig erkennbares Bereitschaftssignal ange- 

von erforderlichen Fahrzeugverzogerungen. zeigt wird. Erst wenn wahrend dieses aktivierten Bereit- 

Bei einem Verfahren und einer Vorrichtung dieser Art, 30 schaftsmodus ein fahrerseitiges, d. h. vom Fahrzeugfuhrer 

wie sie in der Offenlegungsschrift DE 33 25 713 Al be- selbst oder einem anderen Fahrzeuginsassen auszuldsendes 

schrieben sind, ist speziell vorgesehen, das Fahrzeug wah- Abstandsregelungsaktivierungssignal eingegeben wird, 

rend aktiv«: Abstandsregelungsphasen dadurch zu verz6- wird der Abstandsregelungsmodus aktiviert, in welchem die 

gem, daB zunSichst in diesem Sinne auf eine Drosselklappe Langsbewegung des Fahrzeugs selbsttatig dergestalt gesteu- 

des Kraflfahrzeugmotors und erst in kritischen Fahrsituatio- 35 ert wird, dafi das Fahrzeug in einem vorgebbaren Abstand 

nen auf die Bremsanlage eingewirkt wird. Durch diese ge- einem Frontfahrzeug, d. h. einem in der gleichen Richtung 

stuften VerzogerungsmaBnahmen soil die Notwendigkcit vorausfahrenden Fahrzeug, folgt. Mit dieser Bedienphiloso- 

von Vollbremsungen vermieden werden. phie wird erreicht, daB einem Frontfahrzeug stets nur auf 

Bei einem weiteren Verfahren und einer weiteren Vorrich- voriierige Bestatigung durch den Fahrzeugfuhrer oder einen 

tung dieser Art, wie sie in der Patentschrift 40 anderen Fahrzeuginsassen automatisch abstandsgeregelt ge- 

DE 42 08 012 C2 offenbart sind und die neben einer uberge- folgt wird. Dies ermoglicht automalische Abstandsregelpha- 

ordneten Abstandsregelung eine Langsgeschwindigkeitsre- sen auch im Bereich niedriger Fahrgeschwindigkeiten, in 

gelung ftir Fahrbettiebsphasen beinhalten, in denen kein zur welchem die Fahrzeugabstande und damit auch die erforder- 

Abstandsregelung geeignetes Frontfahrzeug vorhanden ist, lichen Reaktionszeiten gering^ als im hdheren Geschwin- 

wird speziell vorgeschlagen, bei aktivierter Abstandsrege- 4S digkeitsbeieich sind. Die Auswahl eines Frontfahrzeuges, 

lung dann, wenn das Frontfahrzeug verschwindet und dem selbsttatig abstandsregebd gefolgt werden kann, bleibt 

gleichzeitig eine Kurve erkannt wird, mittels eines entspre- auf diese Weise vol! in der KonUrolle des Fahrzeugfiihrers. 

chenden Signals eine signifikante Verzogerung des Fahr- Beim Verfahren nach Anspruch 2 ist speziell vorgesehen, 

zeugs auszulosen und bis zum Ende der Kurve und/oder daB bei bislang aktiviertem Abstandsregelungsmodus dann, 

dem Wiederauftauchen eines Frontfahrzeugs den Fahrge- 50 wenn vorgebbare Abschaltbedingungen vorliegen, zunachst 

schwindigkeitsregler auszublenden und in jedem Fall nach ein Ausrollmodus aktiviert wird, in welchem ein Abschalt- 

dem Ende der Kurve eine durch die Geschwindigkeits- oder aufforderungssignal angezeigt und gleichzeitig das Fahr- 

die Abstandsregelung vorgegebene Geschwindigkeit wieder zeug stetig verlangsamt wird. Erst wenn der Fahrzeugfuhrer 

aufzunehmen. Durch die spiirbare Fahrzeugverzogerung er- oder ein anderer Fahrzeuginsasse im aktivierten AusroUmo- 

kennt der Fahrzeugfuhrer die bevorstehende, moglicher- 55 dus ein Abstandsregelungs-Abschaltsignal eingibt, wird 

weise problematische Kurvensituation. Gleichzeitig wird diese selbsttatige AusroU-Langsbewegungssteuerung been- 

mit dieser Vorgehensweise vermieden, daB das Fahrzeug in det, und die Langsbewegungssteuerung des Fahrzeug wird 

der Kurve nach Verlieren des Frontfahrzeugs automatisch anschlieBend vollstandig dem Fahrzeugfuhrer uberlassen. 

mit konstanter Geschwindigkeit weiterfahrt, wie dies dort Wenn wahrend des Ausrollmodus zu einem bestimmten 

fiir den kurvenfreien Fall voigesehen ist. 60 Zeitpunkt die Einschaltbedingungen erfullt sind, wird bei 

Die herkommlichen, erst ab einer bestimmten Mindestge- Eingabe des fahrerseidgen Abstandsregelungs-Aktivie- 

schwindigkeit aktivierten Abstandsregelungen eignen sich rungssignals ein neuer Abstandsregelungsmodus aktiviert. 

aufgrund ihrer Regelungsphilosophie nicht ohne weiteres Die Abschaltbedingungen umfassen vorzugsweise minde- 

fur den Bereich geringer Geschwindigkeiten, wie z. B. im stens den Fall, daB das Frontfahrzeug, nach dem sich die 

Schleichvericehr, dem sogenannten Stop&Go-Verkehr. Es 65 Abstandsregelung richtet, wahrend des aktiven Abstandsre- 

besteht jedoch auch fur diesen Gescbwindigkeitsbereich der gelungsmodus verlorengeht Vorzugsweise kann dabei ver- 

Wunsch nach einer selbsttatig abstandsregelnden Langsbe- sucht werden, im Ausrollmodus die selbsttatige Langsbewe- 

wegungssteuerung, worauf z. B. in demZeitschriftenaufsatz gungssteuerung dergestalt aufrechtzuerhalten, daB die Ein- 
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haltung eines voigebbaren Mindestabstands zu vor dem 
Fahrzeug befindlichen Objekten sichergestellt und damit ein 
zu nahes AufFahren auf vorausfahrende Fahrzeuge oder an- 
dere Objekte selbsttatig verhindert wild. Der Ausrollmodus 
gewahrleistet die Beradi^ung einer jeweiligen Abstandsre- 5 
gelungspbase und die Ubemahme der Langsbewegungs- 
steuemng durch den Fahizeugfuhrer mil hoher Verkehrssi- 
cherheit auch im niedrigen Geschwindigkdtsbereich und 
damit im Berdch geringer Fahizeugabstande. Bevorzugt 
wird diese Vorgehensweise nach Anspruch 2 mit derjenigen 10 
nach Anspruch 1 kombiniert 

Bei einem nach Anspruch 3 weitergebildeten Verfahren 
bestehen die Einschaltbedingungen darin, daB sowohl die 
Fahrgeschwindigkeit unterhalb eines vorgebbaren Ge- 
schwindigkeitsgrenzwertes liegl als auch ein Frontfahrzeug 15 
detektieit wird und die fiir eine eventuelle anschliefiende 
selbsttatige Abstandsregelphase zur Einhailung eines ge- 
wiinschten Sollabstandes erforderliche Sollbeschleunigung 
einen voigebbaren Beschleunigungsgrenzwert nicht uber- 
schreitet Letzteies bedeutet, daB bd bislang deaktiviertem 20 
Abstandsregelungsmodus der Beieitschaftsmodus, in wel- 
chem der Fahrer dann den Abstandsregelungsmcxius anfor- 
dem kann, nur aktiviert wird, wenn der Fahrer das Fahrzeug 
zuvor mit geringer Relativgeschwindigkeit und einem nicht 
zu stark vom Sollabstand abweichenden Abstand hinler dem 25 
Frontfahrzeug halt. Dies vermeidet unerwiinscht ruckartige 
Beschleunigungsvoigange. Die erstgenannte Bedingung ge- 
w^leistet, dafi eine Aktivierung des Abstandsregelungs- 
modus nur in einem niedrigen Geschwindigkeitsbereich 
mdglich ist, z. B. unterhalb von 40 km/h, auf den das Ver- 30 
fahren speziell ausgelegt ist 

Bei dnem nach Anspruch 4 weitergebildeten Verfahren 
bestehen die Abscbaltbedingungen darin, daB das Frontfahr- 
zeug wahiend eines aktiven Abstandsregelungsmodus ver- 
lorengeht, beispielsweise well es abgebogen ist oder die 35 
Fahrbahn gewechselt hat, oder daB eine Fahrzeugtiir langer 
als ein vorgebbarer TiirofFnungsdauergrenzwert geoffnet isL 
Die erstgenannte MaBnahme gewahrleistetein sicheres, sich 
verlangsamendes Weiterfahren des Fahrzeugs im Ausroll- 
modus bei nicht mehr detektiertem Frontfahrzeug, bis der 40 
Fahrer die manuelle t)bemahme der Langsbewegungssteue- 
rung durch das entsprechende Abstandsregelungs-Abschalt- 
signal einleitet oder die Einschaltbedingungen wieder vor- 
liegen, insbesondm wieder ein geeignetes Frontfahrzeug 
detektiert wird, und eine neue Abstandsregelungsphase vom 45 
Fahrer aktiviert wird. Die letztgenannte Bedingung verhin- 
dert, daB das Fahrzeug weiterfahrt, wenn ein Fahrzeugin- 
sasse bei aktivierter Abstandsregelung, jedoch stehendem 
oder sehr langsam fahrendem Fahrzeug aussteigt. 

Bei einem nach Anspruch 5 weitergebildeten Verfahren 50 
wird das Abstandsregelungs-Abschaltsignal vom Fahrer 
bzw. von einem anderen Fahrzeuginsassen durch Betatigen 
eines separaten Abschaltbetatigungselemenles, z. B. eines 
auch zur An- und Abschaltung von Geschwindigkeitsregel- 
phasen und/oder zur Einstellung gewiinschter Abstands- 55 
und/oder GeschwindigkeitssoUwerte dienenden Tbmpomat- 
hebels, oder daduich geneiiert, dafi der Fahrer das Bremspe- 
dal betatigt oder ein Automatgetrid>e-Wahlhebel in einer 
Nichtvorwartsfahrt-Stellung, z. B. den bekannten Stellun- 
gen P, R Oder N, steht oder der Fahrer bei nicht-stehendem 60 
Fahrzeug das Fahrpedal uberspielend betatigt, d. h, mit dem 
Fahrpedal eine hohere Beschleunigung anfordert als sie von 
der aktivierten Abstandsregelung momentan voigegeben 
wird. 

Bei einem nach Anspruch 6 weitergebildeten Verfahren 65 
ist vorteilhafterweise voigesehen, dafi das Fahrzeug bei ak- 
tiviertem Abstandsregelungsmodus dann, w^n es ebenso 
wie das Frontfahrzeug zum Stehen gekommen ist, z. B. im 
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Stop&Go-Verkehr, und das Frontfahrzeug wieder anfahrt, 
nicht selbsttatig anfahrt, sondera zunachst ein Anfahraufifor- 
derungssignal angezdgt und erst angefahren wird, wenn 
daraufhin ein entsprechendes Anfahrsignal vom Fahrer oder 
einem anderen Fahrzeuginsassen eingegeben wird. Diese 
Mafinahme ist besonders dann zweckmaBig, wenn von der 
verwendeten Abstandssensoiik, z. B. einer Radarsensorik, 
nicht mit volliger Sicherfadt festgestellt werden kann, ob 
sich zwischen dem Fahrzeug und dem Frontfahrzeug Ob- 
jekte wie Fufiganger, Radfahrer und deigleichen befinden. 
Der Fahrer kann dies kontroUieren, bevor er den Befehl gibt, 
dem losgefahrenen Frontfahrzeug abstandsgeregelt zu fol- 
gen. In wdterer Ausgestaltung dieser Mafinahme gemafi 
Anspruch 7 wird das fahrerseitige Anfahrsignal durch Beta- 
tigen eines separaten Betadgungselementes, z. B. des oben 
erwahnten Tempomathebels, oder durch Fahrpedalbetati- 
gung bd stehendem Fahrzeug generiert. 

Die Voirichtung gemafi Anspruch 8 eignet sich zur 
Durchfuhrung des Verfahiens nach einem der Anspriiche 1 
bis 7, wozu sie geeignet ausgelegte und miteinander in 
Wirkverbindung geschaltete Mittel beinhaltet, wie dies fiir 
den Fachmann bei Kenntnis der geforderten VerfahrensmaB- 
nahmen ohne weiteres realisierbar ist. Insbesondere beinhal- 
tet die Vorrichtung geeignete Abstandsregelungssteuermit- 
tel, in denen die diversen Aktivierungs- und Deaktivie- 
rungsbedingungen fiir den Abstandsregelungsmodus und 
den Bereitschaflsmodus bzw. den Ausrollmodus ebenso im- 
plementiert sind wie die herkommlichen Steuerungsmafi- 
nahmen zur Abstandsregelung und die zur Durchfiihrung 
des Ausrollmodus notwendigen Langsbewegungssteuerdn- 
griffe in die Bremsanlage und gegebenenfalls in den An- 
triebsstrang. 

\brteilhafte Ausfilhrungsformen der Erfindung w&rden 
nachfolgend unter Bezugnahme auf die Zeichnung beschrie- 
ben. 

Die einzige Figur zeigt eine Zustandsgraphendarstellung 
eines Verfahrens zur Langsbewegungssteuerung eines 
Kraftfahrzeuges. 

Das in der Figur als Zustandsgraph illustrierte Verfahren 
zur Langsbewegungssteuerung eines Kraftfahrzeugs, insbe- 
sondere eines Automobils, beinhaltet einen Abstandsrege- 
lungsmodus 1, in welchem die Langsbewegung des Fahr- 
zeugs selbsttStig durch eine Abstandsregelung gesteuert 
wird, und einen Abstandsregelungsinaktivitatsmodus 2, in 
welchem der Abstandsregelungsbetrieb ausgeschaltet ist 
und die Langsbewegung des Fahrzeugs in herkoirunlicher, 
hier nicht weiter interessierender Weise manuell oder in 
Form eines geschwindigkeitsregelnden oder geschwindig- 
keitsbegrenzenden Betriebs gesteuert wird. Charakteristisch 
ist bei dem vorliegenden Verfahren, dafi vom Inaktivitats- 
modus 2 nicht direkt und selbsttatig in den Abstandsrege- 
lungsmodus 1 iibergegangen, sondera zunachst ein Bereit- 
schaflsmodus 3 aktiviert wird, von dem aus der Abstandsre- 
gelungsmodus 1 fahrerseitig aktivierbarist. Der Abstandsre- 
gelungsmodus 1 teilt sich in einen fahraktiven Zustand la 
und einen halteaktiven Zustand lb auf. Letzterer wird bei 
aktivem Abstandsregelungsmodus 1 angenommen, solange 
die Fahrgeschwindigkeit unter einem voigebbaren Fahrakti- 
vitatsgrenzwert von beispielsweise 3 km/h liegt, wahrend 
ansonsten der fahraktive Zustand la angenommen wird. 
Charakteristisch ist dabei des weiteren, dafi eine Vorausset- 
zung zur Aktivierung des Abstandsregelungsmodus 1 darin 
besteht, dafi die Fahrzeuglangsgeschwindigkeit unterhalb 
eines voigebbaren Geschwindigkeitsgrenzwertes liegt, der 
beispielsweise bei 40 km/h liegt, jedoch altemativ jeden an- 
deren gewunschten Wert haben kaim. Eine Verringerung der 
Fahigeschwindigkeit selbst bis auf den Wert null fiihrt fiir 
daher nicht zu einer Deaktivierung des Abstandsregelungs- 
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modus 1. Welter ist fiir das voriiegende Verfahren charakte- 
ristisch, daB kein selbsttatiger direkter Ubergang vom Ab- 
standsregelungsmodus 1 in den Inaktivitalsmodus 2 bewirkt 
wird, sondem zunachst in einen Ausrollmodus 4 iibeigegan- 
gen wird, von dem aus der Inaktivitatsmodus 2 fahierange- S 
foidert zu aktivieien isL 

Das Veifahien eignet sicb somit besonders zur abstands- 
geregelten selbsttatigen Fahizeugftihrung im niedrigen Ge- 
schwindigkeitsbereich, in welchem veigleichsweise geringe 
Fahrzeugabstande vorliegen und damit auch entsprecbend 10 
kurze Reaktionszeiten notig sind. Wegen diesen Gegeben- 
heiten muB eine sichere Auswahl des Zielfahrzeugs der Ab- 
standsregelung, d. h. desjenigen Frontfahrzeugs, welchem 
im vorgegebenen Sollabstand gefolgt werden soli, bereitge- 
stellt werden. Da dies besonders in Stausituationen mit ein- 15 
scherenden Fahrzeugen und/oder stark verschwenkten Fahr- 
bahnen von den herkommlicben Abstandssensoriken nicht 
ohne weiteres garantiert werden kann, beinhaltet die voriie- 
gende Steuerungsphilosophie die MaBnahme, diese 2^elaiis- 
wahl in die Verantwoitung des Fahrzeugnutzers zu legen. 20 
Dies geschieht durch Verwendung des Bereitschaftsmodus 3 
und des Ausrollmodus 4, mit denen bewirkt wird, daB das 
Aktivieren des Abstandsregelungsmodus 1 ebenso wie des- 
sen endgiiltige Deaktivierung, d h. der tJbergang in den In- 
aktivitatsmodus 2, nur durch Eingabe eines jeweiligen Nut- 25 
zerbefehls moglich ist, mit welchem der Fahrer oder ein an- 
derer Fahrzeuginsasse die systemseitige Empfehlung, die 
Abstandsregelung zu aktivieren bzw. abzuschalten, nutzer- 
seitig zu quittieren hat. Damit ist sicheigestellt, daB das Ab- 
standsregelsystem nie ein Ziel abstandsregelnd verfolgt, das 30 
nicht vom Fahrer bestatigt wurde. Nachfolgend wird detail- 
liert^ auf die einzelnen VerfahiensmaBnahmen eingegan- 
gen. 

Die Aktivierung des Bereitschaftsmodus 3 bei bislang 
vorliegendem Abstandsregelungsinaktivitatsmodus 2, wie 35 
durch einen Zustandsubergangspfeil 5 symbolisiert, erfolgt 
selbsttatig dann, wenn vorgebbare Einschaltbedingungen 
vorliegen. In einem vorteilhaften Beispielsfall sind die Ein- 
schaltbedingungen so vorgegeben, daB sie erfullt sind, wenn 
die Fahrgeschwindigkeit unterhalb eines vorgebbaren Gc- 40 
schwindigkeitsgrenzwertes von z. B. 40 km/h liegt, wie be- 
reits oben erwahnt, und auBerdem von der vorhandenen Ab- 
standssensorik ein vorausfahiendes Fahrzeug, dh. ein 
Frontfahizeug, detektiert wird und die zur Abstandshaltung 
erfoideriiche Sollbeschleunigung einen vorgebbaren Be- 45 
schleunigungsgrenzwert nicht uberschreitet. Letzteres ge- 
wahrleistet einen weitgehend ruckfteien Start einer jeweili- 
gen Abstandsregelungsphase und bedingt, daB der Fahrer 
mit dem Fahrzeug vor der eigentlichen Aktivierung des Ab- 
standsregelungsmodus 1 dem vorausfahrenden Fahrzeug 50 
mit ausreichend geringer Relativgeschwindigkeit und nicht 
zu groBer Abweichung des Istabstandes vom fiir die an- 
schUeBende Abstandsregelung gewiinschten Sollabstand 
folgt. 

Im aktivierten Bereitschaftsmodus 3 wild dann die Ein- 55 
schaltbereitschaft des Abstandsregelungssystems durch Er- 
zeugung eines Bereitschaftssignals signalisiert, das fiir den 
Fahrzeugfuhrer wahmehmbar angezeigt wird, z. B. in Form 
einer sichtbar blinkenden Lampe. Wahrend des so als akti- 
viert signalisierten Bereitschaftsmodus 3 kann dann nutzer- 60 
seilig, vorzugsweise durch den Fahrer selbst, ein Abstastre- 
gelungsaktivierungssignal eingegeben werden, durch wel- 
ches der Abstandsregelungsmodus 1 aktiviert wird, wie mit 
einem Zustandsubergangspfeil 6 angedeutet. Die Eingabe 
des Abstandsregelungsaktivierungssignals kann z. B. durch 65 
Betatigen eines Ibmpomathebels der oben erwahnten Art in 
eine bestinunte Sleliung oder altemativ durch Betatigen ei- 
nes anderen hierfiir vorgesehenen Bedienelementes erfol- 
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gen. Sobald die genannten Einschaltbedingungen nicht 
mehr erfiilli sind, wird das Bereiischaftssignal nicht mehr 
angezeigt, und die Aktivierung des Abstandsregelungsmo- 
dus 1 ist nicht mehr moglich. Wenn die Einschaltbedingun- 
gen bei momentan akliviertem Ausrollmodus 4 erfullt sind, 
wild ebenfails zunachst in den Bereitschaftsmodus 3 Qber- 
gegangen, wie mit einem Zustandsikbeigangspfeil 7 ange- 
deutet, in welchem wiederum nutzerseitig durch Eingabe 
des Abstandsregelungsaktivierungssignals der Abstandsre- 
gelungsmodus 1 aktiviert werden kann. 

Eine aktivierte Abstandsregelungsphase 1 bleibt, wie ge- 
sagt, auch dann aufrechterhalten, wenn das Fahrzeug zum 
Stillstand kommt, d. h. vom fahraktiven Zustand la in den 
halteaktiven Zustand lb gelangt, wie mit einem Zustands- 
ubergangspfeil 8 symbolisiert. In diesem Fall stehen dann 
das eigene Fahrzeug und das Frontfahrzeug, beispielsweise 
wahrend einer Stauphase oder an einer Kreuzung. Fiir das 
Verhalten beim darauffolgenden Anfahren gibt es zwei 
mdgliche Altemativen. In einer ersten V^ante f^hrt das 
Fahrzeug beim Anfahren des Frontfahrzeuges automatisch 
unter Aufrechterfaaltung des Sollabstandes mit an. Diese Va- 
riante kann insbesondere dann verwendet werden, wenn 
durch entsprechende Sensoriken eine ausreichend sichere 
tJberwachung des Bereichs vor dem Fahrzeug hinsichtlich 
dort befindlicher Objekte moglich ist, mit denen die recht- 
zeitige Detektion von vor dem Fahrzeug stehenden FuBgan- 
gem oder anderen Objekten garantiert werden kann. Fiir An- 
wendungsfalle, in denen dies nicht sicher gewahrleistet ist, 
laBt sich vorteilhaft eine zweite Variante einsetzen, bei der 
nach detektiertem Losfahren des Frontfahrzeugs das eigene 
Fahrzeug zunachst noch stehen bleibt und ein Anfahrauffor- 
derungssignal fiir den Fahrer wahmehmbar angezeigt wird. 
Dieses AnfahraufForderungssignai kann z. B. aus einem 
ilber einen Lautsprecher abgegebenen, akustischen An- 
fahrton bestehen, Der Fahrer kann daraufhin iiberpriifen, ob 
der Bereich zwischen dem eigenen Fahrzeug und dem 
Frontfahrzeug frei ist, um bejahendenfalls ein Anfahrsignal 
einzugeben. Dieses kann daraus bestehen, daB er kurz das 
Fahrpedal betatigt oder den Tempomathebel oder ein ande- 
res Bedienelement in eine vorgebbare Stellung verbringt 
Erst auf die Eingabe des nutzerseitigen Anfahrsignals bin 
wird dann bei dieser Variante im aktivierten Abstandsrege- 
lungsmodus 1 durch das Abstandsregelsystem das Fahrzeug 
angefahrra, um mit dem eingestellten Sollabstand dem 
schon angefahrenen Frontfahrzeug zu folgen, d. h., das 
Fahrzeug gelangt vom halteaktiven Zustand lb wieder in 
den fahraktiven Zustand la, wie mit einem zugehbrigen Zu- 
standsiibergangspfei 1 9 symbolisiert. 

Wenn wahrend einer aktiven Abstandsregelungsphase 1 
zu einem bestinunten Zeitpunkt vorgegebene Abschaltbe- 
dingungen vorliegen, geht das System selbsttatig in den 
Ausrollmodus 4 iiber, und zwar unabhangig davon, ob mo- 
mentan der fahrakdve Zustand la oder der halteaktive Zu- 
stand lb vorliegt, wie durch einen Zustandsiibeigangspfeil 
10 angedeutet Die Abschaltbedingungen sind z. B. deige- 
stalt vorgegeben, daB sie erfullt sind, wenn das Frontfahr- 
zeug nicht mehr detektiert wird, z. B. well es abgebogen ist 
oder die Fahrbahn gewechselt hat oder wenn die Frontfahr- 
zeugeigenschaft auf ein einscherendes Fahrzeug wechselt. 
Des weiteren ist bevorzugt vorgesehen, daB die Abschaltbe- 
dingungen auch dann erfullt sind, wenn die Fahrertur, -al- 
temativ eine beliebige Fahrzeugtiir,- im Abstandsrege- 
lungsmodus 1 bei kleiner Fahrgeschwindigkeit langer als 
ein zugehoriger Tiiroffhungsdauergrenzwert von beispiels- 
weise einer Sekunde geofFnet wird. Diese MaBnahme ver- 
hindert insbesondere, daB das Fahrzeug durch die '^^^rkung 
des Abstandsregelungssystems weiterfahrt, wenn der Fahrer 
im aktivierten Abstandsregelungsmodus 1 aus dem Fahr- 
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zeug aussteigt. 

Im AusroUmodus 4 wind vom Langbewegiingssteuersy- 
stera durch entsprechenden EingrifTinsbesondere in die 
Bremsanlage die Geschwindigkeit des Fahrzeugs langsam 
bis zum FahrzeugstiUstand reduzieit. Gleichzeitig wird eia S 
Abschaltauffoiderungssignal erzeugt und fur den Fahr^ 
wahmehmbar angezeigt, z. B. als akustischer Wamdau^:- 
ton. Sobald d^ Fahrer bei laufendem Ausrollmcxlus 4 ein 
entsprechendes Abstandsregelungs-Abschaltsignal eingibt, 
wird die Abstandsregelung deaktiviert, d, h,, das System 10 
geht in den Abstandsregelungsinaktivitatszustand 2 iiber, 
wie durch einen Zuslandsubergangspfeil 11 symbolisiert 
Fiir die Eingabe des Abstandsregelungs-Abschaltsignals hat 
der Fahrer mehrere Moglichkeiten, namlich durch Betatigen 
des Bremspedals, uberspielendes Betadgen des Fahrpedals is 
Oder Vo-bringen des Tempomathebels oder eines anderen 
hierfiir vorgesehenen Bedienelementes in eine enispre- 
chende Aus-Stellung. Weiter kann voigesehen sein, im akti- 
vierten AusroUmodus 4 die selbstlatige Langsbewegungs- 
steumng neben der kontinuierlichen Geschwindigkeitsie- 20 
duktion auch insoweit aufiechtzuerhalten, daB ein Auffah* 
ren auf vor dem Fahrzeug sensierte Objekte verhindert wird, 
d. h., es wird ein vorgebbarer Mindestabstand zu vorauslie- 
genden Objekten eingehalten. 

Wenn wahrend des AusroUmodus 4 die Einschaltbedin- 25 
gungen erfiillt werden, geht das System, wie erwahnt, ge- 
maB Pfeil 7 in den Bereitschaftszustand 3 uber, wodurch das 
Bereitschaftssignal angezeigt wird. Der Fahrer kann darauf- 
hin eine neue Abstandsiegelphase 1 auslosen oder altemativ 
den AusroUmodus 4 und den Beieitschaftsmodus 3 durch 30 
Eingabe des Abstandsregelungs-Abschaltsignals beenden, 
so dafi das System in den Inaktivit^modus 2 iibeigeht, wie 
durch einen Zustandsiibergangspfeil 12 symboUsiert. 

Ein akdvierter Abstandsregelungsbetrieb 1 kann auch bei 
weiterhin vorliegenden Einschaltbedingungen jederzeit di- 35 
rekt durch Eingabe des Abstandsregelungs-Abschaltsignals 
deakdviert werden, unabhangig davon, ob sich das System 
gerade im fahrakdven Zustand la oder im halteaktiven Zu- 
stand lb befindet, woraufhin das System den Inaktivitatszu- 
stands 2 einnimmt, wie durch einen Zustandsiibergangspfeil 40 
13 angedeuteL Die Eingabe des Abschaltsignals kann auch 
hier wieder durch Betatigen des Biemspedals, iiberspielen- 
des Betatigen des Fahrpedals oder Veibringen des Tempo- 
mathebels oder eines anderen Bedienelemrates in die zuge- 
horige Aus-SteUung erzeugt werden. Eine Ausnahme hier- 45 
von ist fiir die oben beschriebene zweite Anfahrvariante 
zweckmaBig, bei der im aktiven Abstandsregelungsbetrieb 
nicht automadsch, sondem nur nach Fahrerquittierung ange- 
fahren wird. In diesem Fall fuhrt eine Fahrpedalbetatigung 
dann nicht zur Abstandsregelungsabschaltung, wenn wah- 50 
rend eines vorangegangenen Zeidntervalls vorgebbarer 
Dauer von z. B. zwei Sekunden das Anfahraufforderungssi- 
gnal, d. h. hier der erwahnte Anfahrton, angezeigt wuide. 
Die Fahrpedalbetatigung wird in dieser Situation vielmehr 
als das quittierende, fahrerseitige Anfahrsignal zum Anfah- 55 
ren im Abstandsregelungsmodus 1 gewertet. Als Abstands- 
regelungs-Abschaltsignal wird bei Vorhandensein eines Au- 
tomatgetriebes mit Wahlhebel auch dessen Verbringen in 
eine Nichtvorwartsfahrt-SteUung gewertet, insbesondere in 
eine der Stellungen P, R oder N, d. h. in Park-, Riickwarts- 60 
fahrt- oder Leerlaufstellung. 

Das beschriebene Verfahren ist in herkonmiliche Ab- 
standsregeleinrichtungen implementierbar, wozu der Fach- 
mann lediglich die fUr ihn bei Kenntnis des Verfahrens of- 
fensichtUchen Hardware- und/ oder Softwarcmodifikationen 65 
vomehmen braucht. Insbesondere sind in eine zugehorige 
Abstandsregelungs-Steuereinheit die Funktionen des Bereit- 
schaftsmodus und des AusroUmodus und bei Bedarf der 
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spezieUe Anfahrbetrieb bei aktivierter Abstandsregelung zu 
implementiercn. 

Es versteht sich, daB neben der oben im Detail beschrie- 
benen Realisierung weitere Realisierungen des erfindungs- 
gemaBen Verfahrens und der zu dessen Durchfiihrung geeig- 
neten \brrichtung fur den Fachmann im Rahmen der durch 
die beigefiigten Ansprtiche festgelegten Erfindung m5gUch 
sind. So kann in vereinfachten Spezialfallen auf die Unler- 
teilung des Abstandsregelungsmodus in den fahrakdven und 
den halteaktivra Zustand verzichtet werden, und es kann ge- 
gebenenfalls entweder der AusroUmodus oder der Bereit- 
schaftsmodus entfaUen. 

Patentanspriiche 

1. Verfahren zur Langsbewegungssteuerung eines 
Kraftfahrzeuges, bei dem 

~ bei VorHegen vorgebbarer Einschaltbedingun- 
gen, die das Vorhandensein eines vorausfahrenden 
Fahrzeuges umfassen, ein Abstandsregelungsmo- 
dus (1) aktivierbar ist, in welchem der Abstand 
des Fahrzeugs zu einem vorausfahrenden Fahr- 
zeug selbsttatig geregelt wird, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB 

- bei bislang deaktiviertem Abstandsregelungs- 
modus (1) dann, wenn die Einschaltbedingungen 
vorliegen, zunachst ein Bercitschaftsinodus (3) 
aktiviert wird, in welchem ein Bereitschaftssignal 
angezeigt und erst dann der Abstandsregelungs- 
modus aktiviert wird, wenn ein fahrerseitiges Ab- 
standsregelungsaktivierungssignal eingegeben 
wird. 

2. Verfahren zur Langsbewegungssteuerung eines 
Kraftfahrzeuges, insbesondere nach Anspruch 1, bei 
dem 

- bei Vorliegen vorgebbarer Einschaltbedingun- 
gen, die das Vorhandensein eines vorausfahrenden 
Fahrzeuges umfassen, ein Abstandsregelungsmo- 
dus 1 aktivierbar ist, in welchem der Abstand des 
Fahrzeugs zu einem vorausfahrenden Fahrzeug 
selbsttatig geregelt wird, dadurch gekeimzeichnet, 
daB 

- bei bislang aktiviertem Abstandsregelungsmo- 
dus dann, wenn votgebbare Abschaltbedingungen 
vorUegen, zunachst ein AusroUmodus (4) aktiviert 
wird, in welchem ein Abschaltaufiforderungssi- 
gnal angezeigt und das Fahrzeug stetig verlang- 
samt wird, bis ein fahrerseitiges Abstandsrege- 
lungs-Abschaltsignal eingegeben wird oder vor- 
gebbare Einschaltbedingungen vorliegen und ein 
fahrerseitiges Abstandsregelungsaktivierungssi- 
gnal eingegeben wird. 

3. Verfahren nach Anspruch 1 oder 2, weiter dadurch 
gekennzeichnet, daB die Einschaltbedingungen darin 
bestehen, daB die Fahrgeschwindigkeit unterfaalb eines 
voigebbaren Geschwindigkeitsgrenzwertes Uegt, ein 
vorausfahrendes Fahrzeug detektiert wird und die zur 
Abstandshaltung erforderUche SoUbeschleunigung ei- 
nen vorgebbaren Beschleunigungsgrenzwert nicht 
iiberschreitet, 

4. Verfahren nach Anspruch 2 oder 3, weiter dadurch 
gekennzeichnet, daB die Abschaltbedingungen darin 
bestehen, daB das voraus fahrende Fahrzeug verloren- 
geht oder eine Fahrzeugtiir langer als ein vorgebbarer 
Tiiroffiiungsdauergrenzwert geoffnet ist. 

5. Verfahren nach einem der Ansprtiche 2 bis 4, weiter 
dadurch gekennzeichnet, daB das Abstandsregelungs- 
Abschaltsignal durch Betatigen eines Breraspedals 
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Oder eines Fahrpedals bd fahrendem Fahrzeug oder ei- 
nes anderen Bedienelementes oder durch Verbringen 
eines Automatgetriebes-Wahlhebels in eine Nichtvor- 
wartsfahrt-Stellung generiert wird. 

6. Verfahien nach einem d^ Anspruche 1 bis 5, waiter S 
daduich gekennzeichnet, daB bei aktivioten Abstands- 
regelungsmodus (1) und stdiendem Fahrzeug sowie 
stehendem, vorausfahrendem Fahrzeug nach Anfahren 
des vorausfahrenden Fahrzeugs ein Anfahrauffoide- 
mngssignal angezeigt und erst angefahien wird, wenn 10 
ein fahrerseitiges Anfahrsignal eingegeben wird. 

7. Verfahren nach Anspruch 6, weiter dadurch gekenn- 
zeichnet, daB das fahrerseitige Anfahrsignal durch Be- 
tatigen eines Fahrpedals oder eines anderen Bedienele- 
mentes generiert wird. is 

8. Vorrichtung zur Langsbewegungssteuerung eines 
Kraftfahrzeuges, mit 

- Abstandsregelungssteuermitteln zur selbsttati- 
gen Regelung des Abstands des Fahrzeugs zu ei- 
nem vorausfahrenden Fahrzeug in einem bei Vor- 20 
liegen vorgebbarer Einschaltbedingungra akti- 
vierbaren Abstandsregelungsmodus, wobei die 
Abstandsregelungssteuermittel eine Abstandsre- 
gelungssteuereinheit und mit dieser verbundene 
Abstandssensormittel und in den Antriebsstrang 25 
und die Bremsanlage des Fahrzeugs eingreifende, 
von der Abstandsregelungssteuereinheit gesteu- 
erte Abstandshaltungsstellmittel umfassen, da- 
durch gekennzeichnet, daB 

- sie mit ihrer Abstandsregelungssteuereinheit 30 
und den daran angeschlossenen Komponenten zur 
DurchfQhrung des Verfahrens nach einem der An- 
sprUche 1 bis 7 dngerichtet ist. 
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